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Pengaturan tegangan merupakan bagian penting pada Pembangkit Listrik 
Tenaga Mikrohidro (PLTMH). Sistem kontrol tegangan pada PLTMH dengan 
menggunakan generator sinkron terletak pada sistem eksitasi (Excitation System). 
Supply arus DC yang terlalu rendah ketika terjadi kenaikan daya pada sisi beban 
menyebabkan ketidakstabilan tegangan. Oleh sebab itu diperlukan sebuah sistem 
kontrol yang dinilai dapat menjaga kestabilan tegangan. Penelitian sebelumnya 
hanya menggunakan satu kontrol untuk mengontrol AVR. Pada penelitian ini 
digunakan dua kontroler untuk menjaga kestabilan tegangan generator, yaitu 
Adaptive Neuro – Fuzzy Inference System PID (ANFIS-PID) sebagai outer loop dan 
PI sebagai inner loop. Hasil simulasi menunjukkan bahwa ketika terjadi perubahan 
penggunaan daya konsumen yang besar teknik kontrol ANFIS-PID dan PI mampu 
meredam gangguan lebih cepat 0.02 s dari pada teknik kontrol PID, ANFIS-PID, 
dan PID-PI. 

















Voltage regulation is an important part of mycro hydro power plant 
(PLTMH). A voltage control system on mycro hydro power plant by using a 
sychronous generator located on the excitation system. Supply dc current which is 
too low when the power rise on the load side causes voltage instability. Therefore 
required a control system that is considered to maintain the stability of the voltage. 
Previous research results only use one control to control Automatic Voltage 
Regulator (AVR). In this study used two controllers to maintain the voltage stability 
of the generator, Adaptive Neuro-Fuzzy Inference System PID (ANFIS-PID) as 
outer loop and PI as inner loop. The simulation results show that when a large 
consumer power change occurs the ANFIS-PID and PI controls are able to 
maintain the disturbance more faster 0.02 s than PID, ANFIS-PID, and PID-PI 
control technique. 
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